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ABSTRACT 
 
 
 
Wahyu Prasetyo, 2009, PROTOTYPE AUTOMATIC DOOR USING THE 
AT89S51 MICROCONTROLLER WITH PASSWORD. Diploma III Program 
of Faculty of Mathematics and Natural Sciences University of Sebelas Maret 
Surakarta. 
Along with the development time and technology progress, people is 
charged to meet the needs of development with the existing technology. People 
aren’t have to meet the needs of some of the shortcut, some people are through to 
get one with a crime to steal. With advances in technology, each person can be 
prosecuted for giving the solution of the problem with a good security system on 
the house door. This final project, it task is made a prototype automatic door using 
the AT89S51 microcontroller with password enough guaranteed. 
AT89S51 Microcontroller will receive a password from the keypad and 
the data are process by the microcontroller system that the data input compared 
with reference data. The match appropriate password will provide a process that is 
done microcontroller system to open the door and is driven by a stepper motor. 
Meanwhile, the alarm will turn on if the door is opened by force  and microswitch 
provides security so the password can not be replaced easily. 
Therefore, the tool is one of the solutions that are secure enough in 
providing security at the door of the house. By using the keypad and microswitch 
as inputs, as AT89S51 microcontroller control and stepper motor and the output 
as an alarm. For the greatest security is equipped with facilities to change the 
password and the security alarm system that will work if the door is opened by 
force 
 
Keyword : AT89S51 Microcontroller, keypad, stepper motor, password, alarm. 
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INTISARI 
 
 
 
Wahyu Prasetyo, 2009, PROTOTIPE PINTU DENGAN MENGGUNAKAN 
PASSWORD BERBASIS MIKROKONTROLER AT89S51. Program Studi 
Diploma III Fakultas Matematika dan Ilmu Pengetahuan Alam Universitas 
Sebelas Maret Surakarta. 
 Seiring dengan perkembangan jaman dan kemajuan teknologi maka setiap 
orang dituntut untuk dapat memenuhi kebutuhan dengan mengikuti perkembangan 
teknologi yang ada, jika tidak maka dalam memenuhi kebutuhan ada sebagian 
dengan menempuh jalan pintas untuk mendapatkannya salah satunya dengan 
kejahatan mencuri. Dengan kemajuan teknologi maka setiap orang dituntut untuk 
dapat memberi solusi dari masalah tersebut dengan sistem keamanan yang baik 
pada pintu rumah. Sehingga dalam tugas akhir ini dibuat prototipe pintu dengan 
menggunakan password berbasis mikrokontroller AT89S51 yang cukup terjamin. 
 Mikrokontroller AT89S51 akan menerima password dari keypad 
kemudian data diolah oleh sistem mikrokontroller untuk dibandingkan antara data 
input dengan data referensi. Password yang sesuai/cocok maka pada penampil 
akan memberikan proses yang dilakukan sistem mikrokontroller dan pintu akan 
membuka dengan digerakkan oleh motor stepper. Sedangkan alarm akan menyala 
jika pintu dibuka secara paksa yang mengakibatkan microswitch terbuka dan 
untuk memberikan keamanan password dapat diganti agar tidak mudah diketahui 
orang lain. 
 Oleh karena itu alat tersebut sebagai salah satu solusi yang cukup terjamin 
dalam memberikan keamanan pada pintu rumah. Dengan menggunakan keypad 
dan microswitch sebagai masukan, mikrokontroller AT89S51 sebagai pengendali 
serta motor stepper dan alarm sebagai keluaran. Untuk keamanan yang lebih 
terjamin dilengkapi dengan fasilitas ganti password dan sistem keamanan pada 
alarm yang akan menyala jika pintu dibuka secara paksa. 
 
Kata kunci : Mikrokontroller AT89S51, keypad, motor stepper, password, alarm. 
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Maka Sesungguhnya bersama kesulitan ada kemudahan 
(QS : Al Insyirah : 6) 
 
Masalahnya bukan bisa atau tidak bisa melainkan mau berusaha atau tidak 
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BAB I 
PENDAHULUAN 
 
1.1 Latar Belakang Masalah 
Seiring dengan perkembangan jaman ada sebagian orang yang menempuh 
hidup dengan jalan pintas untuk mendapatkan kekayaan, salah satunya dengan 
kejahatan mencuri. Orang akan lebih mudah mencuri di rumah yang tidak 
memiliki sistem keamanan. Dengan kemajuan teknologi maka manusia akan 
dituntut untuk dapat memberi solusi dari berbagai macam masalah keamanan. 
Salah satunya adalah teknologi mikrokontroller untuk memenuhi kebutuhan 
tersebut. 
Tekonologi mikrokontroller pada saat ini bukan merupakan hal baru lagi 
bagi manusia yang berkecimpung dalam dunia komputer. Mikrokontroller sangat 
membantu aktifitas manusia karena dari segi biaya pembuatan alat yang 
menggunakan komponen utama mikrokontroller lebih murah jika dibandingkan 
pembuatan alat menggunakan komponen utama komputer. Disamping itu dengan 
menggunakan mikrokontroller akan lebih praktis dan sederhana. 
Mikrokontroller merupakan sebuah IC yang di dalamnya sudah mencakup 
Central Processing Unit, ROM, RAM, Input / Output. Dengan demikian untuk 
mengaktifkan mikrokontroller diperlukan seperangkat software yang ditulis 
dengan bahasa assembler kemudian dikompilasi sehingga dapat dibaca oleh 
mikrokontroller, dan software tersebut harus disimpan dalam ROM 
mikrokontroller. 
Mikrokontroller dengan tambahan komponen pendukung seperti keypad, 
motor stepper serta penampil 7 segmen akan dapat diprogram untuk mengatur 
pintu dengan sistem keamanan yang baik sehingga orang membutuhkan kode 
untuk dapat membuka pintu sehingga diharapkan dapat mencegah dari tangan – 
tangan jahil. 
Hal tersebut di atas melatarbelakangi untuk pembuatan sebuah alat untuk 
memberikan keamanan pada pintu rumah maka dalam hal ini akan dilakukan 
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pembuatan tugas akhir dengan judul ”Prototipe Pintu Dengan Menggunakan 
Password Berbasis Mikrokontroler AT89S51”. 
 
1.2 Perumusan Masalah 
Berdasarkan latar belakang masalah, dapat dirumuskan permasalahan 
sebagai berikut : 
1. Bagaimana proses pengolahan masukan pada alat. 
2. Bagaimana prinsip kerja sistem mikrokontroller untuk membuka pintu 
dengan password. 
 
1.3 Batasan Masalah 
Untuk memperjelas dan tidak memperluas masalah, penulisan tugas akhir ini 
dibatasi dengan  asumsi software yang dibuat menggunakan bahasa assembler 
yang disesuaikan dengan jenis mikrokontroller AT89S51, yakni bahasa assembler 
MCS-51. 
 
1.4 Tujuan  
Berdasarkan perumusan masalah yang tersebut, maka tujuan dari pembuatan 
tugas akhir ini adalah : 
1. Dapat menunjukkan proses pengolahan masukan pada alat tersebut 
2. Dapat menunjukkan prinsip kerja sistem mikrokontroller untuk 
membuka pintu dengan password. 
 
1.5 Manfaat 
Alat tersebut direalisasikan dalam bentuk fisik sehingga dapat bermanfaat 
bagi perkembangan dunia teknologi sebagai sistem keamanan pada pintu rumah 
untuk mencegah pencurian. 
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BAB II 
LANDASAN TEORI 
 
 Komponen utama yang digunakan dalam rangkaian sistem mikrokontroller 
untuk membuka pintu dengan password minggunakan mikrokontroller, yaitu 
sebuah mikrokontroller AT89S51. Pada dasarnya mikrokontroller mempunyai 
banyak kesamaan dengan mikroprossesor yang lebih dikenal dalam masyarakat 
dewasa ini. 
 Mikropossesor merupakan sebuah central processing unit ( CPU ) yang 
digunakan untuk tujuan umum. Mikropossesor terdiri dari ALU, Program 
Counter, Stack Pointer, register – register, sebuah rangkaian pewaktu dan 
rangkaian penyela. Untuk membentuk sistem komputer yang utuh, sebuah 
mikroprossesor ditambah dengan beberapa piranti yang lain. 
 Untuk membuat sebuah sistem mikrokomputer yang lengkap, maka 
mikroprossesor harus bekerja sama dengan ROM, RAM, decoder, port 
komunikasi serial dan parallel, juga beberapa peralatan tambahan khusus seperti 
interput handler dan pencacah ( counter ). Sedangkan dalam mikrokontroller 
terdapat beberapa bagian CPU seperti ALU, PC, SP dan register serta bebrapa 
bagian yang biasa ditambahkan pada CPU untuk membentuk sistem komputer 
seperti ROM, RAM, parallel I/O, serial I/O, counter dan rangkaian detak. 
Mikrokontroller merupakan sebuah sistem komputer lengkap dalam satu keping.  
 Jadi perbedaan pokok antara mikroprossesor dengan mikrokontroller 
adalah mikroprossesor untuk membentuk komputer dengan tujuan umum, 
sedangkan mikrokontroller untuk membentuk komputer dengan tujuan khusus. 
Selain itu perbedaan yang lain adalah pada masalah bentuk fisiknya. 
Mikroprossesor adalah peralatan yang mengacu pada sebuah CPU dalam satu 
keping, sedangkan mikrokontroller adalah bentuk khusus gabungan CPU dengan 
peralatan lain dalam susunan rangkaian minimal dalam satu keping ( Andriyani, 
2002 ). 
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2.1. Mikrokontroler AT89S51 
Mikrokontroler adalah Central Precessing Unit (CPU) yang disertai 
dengan memori serta sarana input/output dan dibuat dalam bentuk chip. 
Mikrokontroler ini sebagai suatu terobosan teknologi mikroprosesor dan 
mikrokomputer, hadir memenuhi kebutuhan pasar dan teknologi baru. Tidak 
seperti sistem komputer, yang mampu menangani berbagai macam aplikasi, maka 
mikrokontroler hanya dapat digunakan hanya untuk satu program aplikasi saja. 
Perbedaaan lain yang mencolok adalah dalam perbandingan RAM dan ROM. 
Pada sistem komputer perbandingan RAM dan ROM besar sekali. Sedang pada 
mikrokontroler, perbandingan RAM dan ROM yang besar, artinya program 
kontrol disimpan dalam ROM yang ukurannya bisa lebih besar, sedangkan RAM 
digunakan sebagai penyimpan alamat sementara, termasuk register- register  yang 
digunakan pada mikrokontroler yang digunakan. CPU terdiri atas dua bagian, 
yaitu unit pengendali (control unit) serta unit aritmatika dan logika.(ALU). Fungsi 
utama unit pengendali adalah mengambil, mengkodekan, dan melaksanakan 
urutan instruksi sebuah program yang tersimpan dalam memori. Unit aritmatika 
dan logika berfungsi untuk melakukan proses perhitungan yang diperlukan selama 
program dijalankan serta mempertimbangkan suatu kondisi dan meganbil 
keputusan yang diperlukan untuk instruksi-instruksi berikutnya. 
 
2.1.1 Organisasi Memori 
 Semua produk mikrokontroler Flash AT89S51 keluaran ATMEL memiliki 
ruang alamat memori data dan program yang terpisah. Pemisahan memori 
program dan data tersebut membolehkan memori data diakses dengan alamat 8-
bit, sehinga dapat dengan mudah dan cepat disimpan dan dimanipulasi oleh CPU 
8-bit. Namun demikian, alamat memori data 16- bit bisa juga dihasilkan oleh 
register DPTR. 
 Memori program hanya bisa dibaca saja. Terdapat memori program yang 
bisa langsung hingga 64K byte. Sedangkan strobe (tanda) untuk akses program 
memori eksternal melalui sinyal PSEN atau Program Strobe Enable. 
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 Memori data menempati suatu ruang alamat yang terpisah dari memori 
program. Memori eksternal dapat di akses secara langsung hingga 64K byte dalam 
ruang memori eksternal. CPU akan memberikan sinyal baca dan tulis, RD dan 
WR, selama pengaksessan memori data eksternal. 
 Memori data eksternal dan memori program eksternal dapat 
dikombinasikan dengan cara menggabungkan sinyal RD dan PSEN melalui 
gerbang AND dan keluarannya sebagai tanda baca ke memori data/ program 
eksternal. Gambar 2.2 merupakan gambar blok diagram mikrokontroller AT89S51 
( Putra, 2004 ). 
 
Gambar 2.1. Blok Diagram AT89S51 
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2.1.3 Set Instruksi Secara Sekilas 
 Semua anggota keluarga Mikrokontroler Atmel AT89S51/52/55 
mengeksekusi set intruksi yang sama. Set instruksi ini telah dioptimasi secara 
aplikasi kontrol 8-bit serta menyediakan berbagai macam mode pengalamatan 
yang cepat untuk akses RAM internal guna memfasilitasi operasi byte pada 
struktur data yang kecil. Set intruksi juga menyediakan dukungan penuh untuk 
variable-variabel 1-bit. 
 
2.1.4 Mode – mode pengalamatan 
a. Pengalamatan Langsung ( Direct Addressing) 
 Dalam pengalamatan langsung, operan-operan ditentukan berdasar alamat 
8-bit (1 byte) dalam suatu instruksi. Hanya RAM data internal dan SFR 
saja yang bisa diakses secara langsung. 
 
b. Pengalamatan Tak Langsung (Indirect Addressing) 
Dalam pengalamatan tak langsung, instruksi menentukan suatu register 
yang digunakan untuk menyimpan alamat operan. Baik RAM internal 
maupun eksternal dapat diakses secara tak langsung. Register alamat untuk 
alamat-alamat 8-bit bisa menggunakan Stack Pointer atau R0 atau R1 dari 
bank register yang terpilih. 
 
c. Instruksi-instruksi Register  
Bank–bank register, yang masing-masing berisi R0 hingga R7 atau 8 
register, dapat diakses melalui intruksi yang op-kodenya mengandung 3 bit 
spesifikasi register (000 untuk R0, 001 untuk R1 hingga 111 untuk R7). 
Pengaksesan register dengan cara demikian bisa menghemat penggunaan 
kode instruksi, karena tidak memerlukan sebuah byte untuk alamat. Saat 
instruksi tersebut dikerjakan, satu dari delapan register pada bank yang 
terpilih yang diakses. 
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d. Instruksi- instruksi Register Khusus 
Beberapa instruksi hanya dikhususkan untuk suatu register tertentu. 
Misalnya, suatu instruksi yang hanya bekerja pada akumulator saja, 
sehingga tidak memerlukan alamat byte untuk menunjuk ke akumulator 
tersebut. 
 
e. Konstanta Langsung (Immediate Constants) 
Nilai dari suatu konstanta dapat segera menyatu dengan op-code dalam 
memori program. Misalnya, instruksi: MOV A,#100, yang akan 
menyimpan konstanta 100 (desimal) ke dalam akumulator. Bilangan yang 
sama tersebut bisa juga dituliskan dalam format heksa sebagai: MOV 
A,64H 
 
f. Pengalamatan Terindeks (Indexed Addressing) 
Memori program hanya bisa diakses melalui pengalamtan terindeks. Mode 
pengalamatan ini ditujukan untuk membaca tabel tengok yang tersimpan 
dalam memori program. Sebuah register dasar 16-bit menunjuk ke awal 
data. Tipe lain dari pengalamatan terindeks digunakan dalam instruksi-
instruksi” lompat bersyarat”. Dalam hal ini, alamat tujuan dari instruksi 
lompat (jump) dihitung sebagai jumlah dari penunjuk dasar (base pointer) 
dengan data akumulator. 
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2.1.5  Deskripsi Konfigurasi AT89S51 
 
                      Gambar 2.2. Konfigurasi Pin AT89S51 
 
Gambar 2.2 menunjukkan konfigurasi pin dalam AT89S51. Berikut ini 
merupakan penjelasan masing-masing pin. 
 
a. VCC  Power Supply 
b. GND  Ground 
c. Port 0   
Vcc
P0.0 (AD0)
P0.1 (AD1)
P0.2 (AD2)
P0.3 (AD3)
P0.4 (AD4)
P0.5 (AD5)
P0.6 (AD6)
P0.7 (AD7)
EA/Vpp
ALE/PROG
PSEN
P2.7 (AD15)
P2.6 (AD14)
P2.5 (AD13)
P2.4 (AD12)
P2.3 (AD11)
P2.2 (AD10)
P2.1 (AD9)
P2.0 (AD8)
P1.0
P1.1
P1.2
P1.3
P1.4
(MOSI) P1.5
(MISO) P1.6
(SCK) P1.7
RST
(RXD) P3.0
(TXD) P3.1
(INT0) P3.2
(INT1) P3.3
(T0) P3.4
(T1) P3.5
(WR) P3.6
(RD) P3.7
XTAL2
XTAL1
GND
AT89S51
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 Port 0 adalah port keluaran/masukan yang bersifat open drain 
bidirectional. Sebagai port keluaran, masing-masing kaki dapat menyerap arus 
delapan masukan TTL(sekitar 3.8 mA). Pada saat ‘1’ dituliskan ke kaki port 0 
ini, maka kaki port 0 ini dapat digunakan sebagai masukan – masukan yang 
berimpedansi yang tinggi.  Port 0 ini juga dapat dikonfigurasikan sebagi bus 
alamat/ bagian rendah (low byte) selama proses pengakasesan memori data dan 
program eksternal. Jika digunakan dalam mode ini, maka port ini memiliki pull 
up internal. 
 
a. Port 1   
 Port 1 merupakan port I/O dwi arah yang dilengkap dengan pull up 
internal. Penyangga keluaran port ini mampu memberikan / menyerap arus 
empat masukan TTL (sekitar 1.6 mA). Port 1 juga menerima alamat bagian 
rendah (low byte) selama pengisian program dan verifikasi flash. 
 
b. Port 2   
 Port 2 merupakan port I/O dwi arah dengan keluaran dilengkapi 
dengan pull up internal. Penyangga port 2 ini mampu memberikan / menyerap 
arus empat masukan TTL. Port 2 akan memberkan byte alamat bagian tinggi 
(high byte) selama pengambilan instruksi dari memori program eksternal dan 
selama pengaksessan memori data eksternal yang menggunakan perintah 
dengan alamat 16- bit. 
c. Port 3 
 Port 3 merupakan port I/O dwi-arah dengan dilengkapi pull up 
internal. Jika ‘1’ dituliskan ke pin port 1 ini, maka masing- masing pin akan 
di pulled high  dengan pull up internal sehingga dapat digunakan sebagai 
masukan. Sebagai masukan, jika pin port 3 ini dihubung ke ground ( di-
pulled low), maka masing- masing akan memberikan arus karena di pulled 
high secara internal. 
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2.1.6 Alur Pemrograman  Mikrokontrolller  AT89S51 
Sebuah IC AT89S51/52 adalah keadaan kosong secara software maka 
apabila ingin dipakai untuk aplikasi tertentu harus diisi atau memprogramnya 
terlebih dahulu sesuai dengan kebutuhan. 
Pada awalnya program dalam assembly INTEL ditulis dalam teks editor 
pada Reads51, UMPS, ALDS, atau program lain kemudian disimpan dengan 
nama file tertentu, apabila menggunakan software Reads51  file yang disimpan 
langsung diberi ekstensi ASM. Kemudian langsung dikompile untuk mendapatkan 
file berekstensi HEX sebagai pengkodean bahasa assembly menjadi data-data 
heksadesimal sesuai up-code dari INTEL, kemudian file berekstensi HEX inilah 
yang dapat digunakan untuk disimulasikan atau untuk diisikan ke IC melalui 
software pengisi mikrokontroller (Suryono, 2004).  
 
2.2 Motor Stepper 
Motor stepper adalah perangkat elektromekanis yang bekerja dengan 
mengubah pulsa elektronis menjadi gerakan mekanis diskrit kemudian bergerak 
berdasarkan urutan pulsa yang diberikan kepada motor. Untuk menggerakkan 
motor stepper diperlukan pengendali motor stepper yang membangkitkan pulsa-
pulsa periodik. Berikut ini adalah gambar motor stepper : 
 
 
 
 
 
 
 
 
Gambar . 2.3 Motor Stepper 
Keunggulan dibandingkan dengan penggunaan motor DC biasa adalah : 
1. Sudut rotasi motor proporsional dengan pulsa masukan sehingga lebih mudah 
diatur. 
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2. Motor dapat langsung memberikan torsi penuh pada saat mulai bergerak. 
3. Posisi dan pergerakan repetisinya dapat ditentukan secara presisi. 
4. Memiliki respon yang sangat baik terhadap mulai, stop dan berbalik 
(perputaran). 
5. Sangat realibel karena tidak adanya sekat yang bersentuhan dengan rotor 
seperti pada motor DC. 
6. Dapat menghasilkan perputaran yang lambat sehingga beban dapat dikopel 
langsung ke porosnya. 
7. Frekuensi perputaran dapat ditentukan secara bebas dan mudah pada range 
yang luas. ( Anna T, 2002 ). 
 
2.2.1 Langkah Menggerakkan Stepper : 
Untuk menggerakkan motor langkah, dengan cara menggeser pemberian 
pulsa arus yang terhubung satu langkah. Apabila ada lebih dari satu langkah 
pergeseran, maka motor akan berputar beberapa langkah pula sesuai dengan 
banyaknya pergeseran pulsa arus Mode Operasi. Arah pergeseran pemberian pulsa 
tegangan juga menentukan arah perputaran motor ini. 
Setelah memahami metode untuk menggerakkan motor langkah ini, maka 
salah satu cara untuk mengendalikan perputaran motor langkah adalah dengan 
menghubungkan kumparan-kumparan pada motor langkah ke suatu port, sehingga 
arah perputaran dapat dikendalikan dari sebuah program. 
Secara teoritis, motor langkah dapat digerakkan secara langsung oleh suatu 
mikrokomputer. Tetapi dalam kenyataannya tidak ada cukup arus dan tegangan 
untuk dapat menggerakkannya. Sebagai gambaran, gerbang-gerbang dengan tipe 
TTL hanya mampu mengeluarkan arus dalam mode miliampere dan tegangannya 
berkisar 2 - 2,5 volt. 
Sedangkan untuk menggerakkan motor langkah dibutuhkan arus cukup 
besar, dalam orde ampere dengan tegangan berkisar 5 - 24 volt. Hal ini tidak dapat 
dipenuhi oleh Mikrokomputer. Untuk itu digunakan driver atau piranti tambahan 
yang dapat memenuhi kebutuhan akan tegangan dan arus yang cukup besar 
tersebut. Caranya adalah menambah transistor dalam rangkaian yang sering 
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disebut rangkaian Darlington. Dibawah ini adalah gambar 2.4 driver motor 
stepper : 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Gambar 2.4 Driver Motor Stepper 
 
2.3. Saklar 
 Berdasarkan cara pengoperasiannya, saklar dibagi menjadi dua jenis, yaitu 
saklar yang dioperasikan secara manual dan saklar yang dioperasikan secara 
mekanis. Saklar yang dioperasikan secara manual adalah saklar yang dikontrol 
dengan tangan dan saklar yang dioperasikan secara mekanis adalah saklar yang 
dikontrol oleh faktor-faktor secara otomatis, misalnya tekanan, posisi dan suhu. 
Pada alat ini menggunakan saklar yang dioperasikan secara manual, yaitu saklar 
tombol tekan. Tombol tekan NO (Normally Open) menyambung atau 
menghubungkan rangkaian ketika tombol ditekan dan kembali pada posisi terbuka 
ketika tombol dilepas. Tombol tekan NC (Normally Closed) membuka rangkaian 
apabila tombol ditekan dan kembali pada posisi menutup. Jenis-jenis saklar yang 
dioperasikan secara manual yaitu saklar togel, saklar geser, saklar DIP (Dual In-
Line Package), saklar rotary, saklar thumbweel, saklar pemilih, saklar tombol 
tekan dan saklar drum sedangkan jenis-jenis saklar yang dioperasikan secara 
mekanis yaitu saklar limit, saklar suhu, saklar mikro, saklar tekanan dan saklar 
level. 
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Tegangan 
DC 
2.4    Catu Daya  
Catu daya merupakan sebuah bagian yang dapat mencatu listrik ke bagian 
yang lain, yang mengubah tegangan AC menjadi tegangan DC, dan menjaga 
tegangan output konstan dalam batas-batas tertentu. 
Secara umum catu daya terdiri dari transformator, penyearah, penyaring 
(filter) dan peregulasi (regulator). Secara umum blok catu daya terlihat pada 
Gambar 2.10 berikut ini: 
 
 
 
Gambar 2.5 Blok diagram catu daya 
(Sumber :  Schuler, A. Charles, 1999) 
 
Tegangan 220 volt yang berasal dari jala-jala PLN masuk ke transformator step 
down  dan diturunkan tegangannya sesuai dengan tegangan yang dibutuhkan. 
Tegangan bolak-balik ini kemudian disearahkan oleh rangkaian penyearah 
gelombang penuh untuk diubah menjadi tegangan DC. Tegangan output dari 
penyearah merupakan tegangan searah yang masih berdenyut atau masih 
berfluktuasi. Fluktuasi tegangan ini dapat diperkecil dengan dilewatkan ke 
rangkaian penyaring (filter). Regulator diperlukan untuk menjaga tegangan output  
tetap stabil, tidak terpengaruh oleh perubahan-perubahan yang terjadi. Tegangan 
output tansformator ditentukan oleh banyaknya lilitan primer dan lilitan sekunder 
dari transformator. 
 
 
 
 
 
 
 
Sumber 
Tegangan 
AC 
Transfor 
mator Penyearah Penyarin
g 
Peregulas
i 
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BAB III 
DESAIN DAN PERANCANGAN RANGKAIAN 
 
 
3.1 Blok Diagram 
Sistem mikorokontroller untuk membuka pintu dengan password ini 
menggunakan jenis mikrokontroller AT89S51 yang diproduksi oleh Atmel dengan 
susunan blok diagram yang dapat dilihat sebagai berikut : 
 
  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Gambar 3.1 Blok diagram sistem mikrokontroller untuk membuka pintu 
 
 Alat ini membuka pintu tersebut tersusun dari 4 blok termasuk blok 
utamanya berupa mikrikontroller AT89S51 yang terdapat pada blok sistem 
mokrokontroller. Mikrokontroller AT89S51 ini berperan sebagai pengolah 
masukan berupa keypad dan microswitch yang digunakan mengendalikan putaran 
motor stepper untuk membuka atau menutup pintu dengan mencocokkan  
password terlebih dahulu, mengendalikan sistem alarm yang terpasang serta 
mengatur tampilan seven segmen  sebagai indikator siap menerima proses ataupun 
sedang proses. 
 Blok pertama adalah rangkaian keypad microswitch, keypad ini berfungsi 
untuk memasukkan angka password yang dibutuhkan sistem mikrokontroller, 
Keypad  
Dan 
Microswitch 
 
Sistem Mikrokontroller Penampil 
 
Motor Stepper 
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kemudian microswitch digunakan sebagai pendeteksi pintu dibuka secara paksa. 
Blok kedua bagian sistem mikrnokontroller, bagian ini berfungsi sebagai 
pengendali keseluruhan sistem mikrokontroller untuk membuka pintu dengan 
password. Blok ketiga merupakan rangkaian penampil dua digit tujuh segmen, 
bagian ini berfungsi untuk memberikan informasi berupa angka sebagai indikator 
mokrokontroller siap menerima proses atau sedang proses. Blok terakhir berupa 
rangkaian pengendali motor stepper dan alarm, bagian ini bertugas mengatur 
putaran motor stepper ke kanan waktu membuka pintu dan ke kiri waktu menutup 
pintu.  
 
3.2.  Blok saklar 
 Pada blok ini terdiri dari 1 buah tombol tekan yang sering disebet SPST 
(pushbutton Switch Singgle Pole Singgle Though) dan sebuah micro swith, 
gambar tombol rangkaian seperti dibawah ini ; 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Gambar 3.2 Rangkaian Tombol Biner 
 
3.3. Blok Sistem Mikrokontroller 
 Blok sistem mikrokontroller menggunakan mikrokontroller AT89C1 yang 
sekeluarga dengan MCS-51. AT89C51 mempunyai 4 port yang digunakan sebagai 
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masukan ataupun keluaran , sedangkan pada rangkaian system mikrokontroller 
untuk membuka pintu dengan password ini memerlukan empat port yaitu port 0 
digunakan sebagai keluaran berupa penamoil tujuh segmen sebagai indikator 
proses mikrokontroller, port 1 dan port 3 digunakan masukan sistem 
mikrokontroller, dan port 2 digunakan sebagai port keluaran untuk mengendalikan 
arah putaaran motor stepper dan mengendalikan alarm. 
 Dalam blok ini, mikrokontroller masih memerlukan rangkaian pembangkit 
osiltor dan rangkaian reset, untuk gambar rangkaian lengkapnya seperti di bawah 
ini: 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Gambar 3.3 Rangkaian Sistem Mikrokonroller 
Untuk masukan gambar menggunakan port 1 (P1.0 sampai P1.7) dan 3 (P3.0 
sampai P3.4) sedangkan P3.5-P3.7 pada port 3 tidak digunakan. Sebagai keluaran 
menggunakan port 0 (P0.2-P0.7) untuk penampil 2 digit tujuh segmen dan port 2 
(P2.4-P2.7) untuk mengendalikan putaran potor stepper. 
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3.3.1 Rangkaian Reset 
 Pada sistem mikrokontroller ini rangkaian reset tersusun dari sebuah 
resistor 10K Ohm, sebuah kapasitor 4,7 uF, dan sebuah saklar tekan, 
mikrokontroller akan menanggapi reset jika pin 9 menerima pulsa transisi dari 
rendah ketinggi, sehingga jika  saklar ditekan akan memenuhi syarat reset tersebut 
di mikrokontroller akan booting dari awal lagi. 
 
3.3.2 Rangkaian Osilator 
 Pada sistem mikrokontoller masih memerlukan pembangkit clock 
eksternal berupa rangkaian osilator yang dibentuk menggunakan komponen kristal 
12 MHz dan dua buah kapasitor masing-masing 33 pF, yan masing-masing kaki 
kristal dihubungkan pada pin 19 dan pin 18 pada mikrokontroller. Rangkaian ini 
berfugsi sebagai pembangkit frekuensi sebesar 12 MHz. 
 
3.4  Blok Penampil 
 
Gambar 3.4 Rangkaian Penampil 
 
 Pada blok penampil menggunakan dua buah penampil 7 segmen, decoder 
BCD to 7 segmen (IC TTL 7447), dua bua resistor 4k7 ohm, tujuh buah resistor 
560 ohm dan transistor jenis PNP (2N3906). Digit pertama untuk memberikan 
informasi berupa angka yang dinamakan indicator fungsi. Indikator ini terdiri dari 
angka 0 sampai angka 5, sedangkan penampil digit kedua sebagai indikator cacah 
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dari jumlah penekanan angka yang dilakukan. Indikator cacah terdiri dari 0 
sampai 4 angka dan blank, blank menandakan mikrokontroller sedang proses 
membuka pintu atau menutup pintu.  
 
3.5. Blok Motor Stepper  
 Motor stepper adalah motor DC khusus dengan gerakan dan posisi dapat 
mudah diatur dengan tepat sesuai dengan namanya putaran motor stepper terdiri 
dari gerakan step ( langkah ) pada rotor. Blok penggerak motor stepper ini 
tersusun dari lima buah untai transistor sebagai saklar, gerbang AND empat 
masukan (74LS21),dan motor stepper. Untai transistor sebagai saklar terdiri dari 
transistor TIP 41, resistor 10 K Ohm dihubungkan antar input kabasis 
transistor,dan diode IN4002 yang digunakan sebagai pengaman rangkaian. 
Gambar rangkaian blok motor stepper sebagai berikut : 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Gambar 3.5 Rangkaian Penggerak Motor Stepper 
 
3.6 Pengendali Alarm 
 Pengendali alarm menggunakan untai transistor sebagai saklar, prinsip 
kerja alarm ini berdasarkan keadaan pintu, jik pintu dibuka secara paksa akan 
membebaskan posisi micro switch sehingga akan mengirimkan pulsa tinggi pada 
jalur P3.4 . Pulsa tersebut akan ditanggapi mikrokontroller dengan memberikan 
keluaran pulsa tinggi pada jalur port 0,0 dengan  keluaran tersebut menyebabkan 
tegangan pada basis transistor TIP 41 tinggi dan mengakibatkan arus pada 
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kolektor bias menuju ke emitor, dengan demikian alarm akan berbunyi. Bunyi 
alarm tidak bias berhenti sebelum sistem mikrokontroller direset dengan menekan 
tombol reset.  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Gambar 3.6 Rangkaian Pengendali Alarm 
 
3.7. Karakteristik Perangkat Keras 
 Perangkat keras sistem mikrokontroller untuk membuka pintu dengan 
password tersebut merupakan alat untuk membuka pintu geser dengan kemudahan 
dalam mengganti password. Secara umum perangkat keras ini terdiri dari key pad 
sebagai masukan, penampil 2 digit 7 segmen sebagai keluaran, sistem 
mikrokontroller, pintu yang sudah didesain sedemikian rupa seperti Gambar 3.6 di 
bawah ini.  
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Gambar 3.7 Pemasangan Pada Pintu 
 Putaran yang dihasilkan motor stepper  perlu dikuatkan dengan 
dihubungkan roda yang lebih besar, sehingga poros dari motor stepper  tidak 
langsung dihubungkan dengan pintu akan tetapi  diumpamakan ke roda yang lebih 
besar diameternya. Perbandingan diameter pole motor dengan  diameter roda 
sekitar 1; 8, dengan demikian tenaga yang dihasilkan roda besar mampu 
menggerakkan pintu. Pintu ditarik menggunakan karet streng yang telah 
dihubungkan dengan roda besar, Sehingga waktu motor stepper  berputar 
menyebabkan roda besar juga ikut berputar dengan begitu pintu akan bergeser.  
  
3.8 Diagram alir 
 Sebelum pada pembuatan program, didahului dengan pembuatan diagram 
alir terlebih dahulu. Diagram alir merupakan alur atau langkah langkah dari 
program yang akan dibuat, dengan begitu akan lebih jelas tentang langkah 
langkah apa saja yang akan dilakukan dalam membuat program.Diagram alir 
keseluruhan untuk pintu berpassword Mikrokontroler AT89S51 ditunjukkan pada 
Gambar 3.7 di bawah ini.  
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Gambar 3.8 Flowchart 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  
 
3.9 Skema Rangkaian 
Gambar 3.9 Skema Rangkaian 
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BAB IV 
PENGUJIAN DAN ANALISIS 
 
 
4.1 PENGUJIAN DAN ANALISIS PERANGKAT KERAS 
4.1.1 Unit Tombol Tekan 
1. Pengujian 
Pengujian pada unit saklar ini bertujuan untuk memberikan masukan kedalam 
penampil atau seven segmen dengan menekan tombol pada keypad serta  
memberikan perintah untuk membuka/mentup pintu dan mengganti password.  
Unit saklar tekan yang digunakan adalah saklar tekan empat kaki normal 
terbuka. Apabila tombol tidak ditekan maka logikanya ‘0’ dan bila tombol ditekan 
maka akan berlogika ‘1’. Pada unit ini terdapat 12 tombol yang disusun secara 
matrik 4 baris dan 3 kolom.tombol-tombol tersebut berupa angka 0 sampai 9 dan 
tombol pojok kiri bawah adalah tombol ’ GT ’, serta tombol pojok kanan bawah 
adalah tombol ’TP’. Tombol angka dari 0 sampai 9 digunakan sebagai 
sandi/password untuk membuka pintu. Tentu saja hanya dengan kombinasi 4 
angka tertentu untuk bisa membuka pintu. Tombol GT digunakan untuk 
mengganti password. Apabila ingin mengganti password maka dengan cara 
menekan tombol GT. Sedangkan untuk menutup pintu dengan menekan tombol 
TP. Pada unit ini terdapat dua seven segmen sebagai penampil perintah. seven 
segmen mendapat masukan bilangan ASCII dari mikrokontroller. Didalam seven 
segmen sudah terdapat rangkaian untuk membuat kode tersebut dapat dikonfersi 
menjadi sebuah tulisan, sehingga memudahkan dalam pemrograman 
mikrokontroller. Gambar 4.1 merupakan unit tombol tekan dan tampilan seven 
segmen : 
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Gambar 4.1. Unit Tombol Tekan 
2. Analisis 
Seperti yang telah dijelaskan sebelumnya, pada unit ini terdapat 12 tombol 
tekan  yang disusun secara matrik 4 baris 3 kolom dan 2 buah seven segmen  
sebagai penampil perintah. Pada kondisi awal terlebih dahulu, bisa diketahui 
dengan tampilan 0 0 pada seven segmen. Digit pertama pada seven segmen 
digunakan untuk memberikan informasi berupa angka yang dinamakan indikator 
fungsi. Indikator ini terdiri dari angka 0 sampai angka 5, sedangkan penampil 
digit kedua sbagai indikator cacah dari jumlah penekanan angka yang dilakukan. 
Indikator cacah terdiri dari 0 sampai 4 angka dan blank, blank menandakan 
mikrokontroller sedang proses membuka pintu atau menutup pintu. Sedangkan 
indikator pada seven segmen bisa dilihat pada tabel dibawah ini : 
Tabel 4.1 Tabel Tampilan Angka Pada Indikator Fungsi 
No Angka Arti 
1 0 Kondisi awal / sistem dalam keadaan ready 
2 1 Proses memasukkan password untuk membuka pintu 
3 2 Proses Menunggu tombol TP ditekan untuk menutup pintu 
4 3 Sistem siap mengganti password  
5 4 Proses memasukkan password lama 
6 5 Proses memasukkan password baru 
7 6 Indikator pintu dibuka secara paksa 
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Tabel 4.2 Tabel Tampilan Angka Pada Indikator Cacah 
No Angka Arti 
1 0 Kondisi awal / sistem dalam keadaan ready 
2 1 Indikator memasukkan angka yang ke – 1  
3 2 Indikator memasukkan angka yang ke – 2 
4 3 Indikator memasukkan angka yang ke – 3 
5 4 Indikator memasukkan angka yang ke – 4  
 
Sehingga jika tombol keypad ditekan tombol TP maka pada seven segmen 
akan menampilkan angka 2 0, 2 merupakan fungsi dan 0 merupakan indikator dari 
cacah. Setelah menjalankan program tersebut maka akan kembali lagi keposisisi 
awal dengan tampilan 0 0. Maka angka yang muncul pada seven segmen adalah 
sesuai dengan indikator tabel diatas karena telah dikonversi dengan menggunakan 
program. 
 
4.1.2 Unit Mikrokontroller 
 Untuk mengecek  apakah mikrokontroller sudah berfungsi secara benar mak 
dilakukan pengujian atau pengecekan, dan pengecekan dilakukan pada kaki-kaki 
mikrokontroler. Alat yang dibutuhkan untuk menguji mikrokontroller adalah Led, 
Resistor, dan Minimum Sistem Mikrokontroller AT89S51. Rangkaian 
elektroniknya adalah sebagai berikut: 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Gambar 4.2  Rangkaian Uji Mikrokontroller 
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 Adapun urutan langkah – langkah pengujiannya adalah sebagai berikut: 
1. Untuk memastikan bahwa mikrokontroler bekerja dengan baik maka hal 
yang pertama dilakukan adalah membuat suatu program untuk 
menyalakan LED. Program yang dimasukkan adalah sebagai berikut: 
$mod51 
ORG 00H 
LJMP START 
ORG 4200H 
MOV SP,#20H 
SETB P0.0 
CLR P0.1 
SETB P0.2 
CLR P0.3 
SETB P0.4 
CLR P0.5 
SETB P0.6 
CLR P0.7 
SJMP $ 
END 
2. Hasil setelah program dimasukkan ke dalam mikrokontroller adalah: 
LED Hasil 
0 Menyala 
1 Mati 
2 Menyala 
3 Mati 
4 Menyala 
5 Mati 
6 Menyala 
7 Mati 
 
Tabel 4.3 Hasil Uji Mikrokontroller 
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Pengujian sistem minimum dilakukan untuk mendapatkan 
kebenaran kerja dari rangkaian sistem minimum, adapun pengujian secara 
sederhana dilakukan dengan memasukkan program pendek pada 
mikrokontroler semisal menghidupkan Led pada rangkaian, apabila nyala 
led telah sesuai dengan program, maka rangkaian sistem minimum telah 
berfungsi dengan baik. 
3. Analisis 
Lampu led pada rangkaian akan menyala jika diberi logika 1 dan 
akan mati apabila diberi logika 0. 
 
4.1.3 Unit  Motor Stepper sebagai Penggerak 
1. Pengujian 
 Motor stepper adalah motor DC khusus dengan gerakan dan posisi dapat 
mudah diatur dengan tepat sesuai dengan namanya putaran motor stepper terdiri 
dari gerakan step ( langkah ) pada rotor. Motor ini mempunyai lima jalur kabel 
yang satu jalur digunakan sebagai common power, sedangkan empat jalur lainnya 
sebagai coil yang dihubungkan kepiranti driver motor stepper. Gambar motor 
stepper yang dipakai adalah seperti pada Gambar 4.3. 
 
 
 
 
 
 
 
 
Gambar 4.3 Rotor dan Stator Pada Motor Stepper 
 
Pengujian pada motor stepper ini adalah untuk mendapatkan gerakan yang 
teratur. Sehingga di dalam sebagai penggerak dalam program membuka pintu 
sesuai dengan arah gerakan dan lancar. 
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2. Analisis 
 Motor stepper menggunakan sebuah rotor yang merupakan sebuah magnet 
tetap dan sebuah stator yang diteliti oleh kumparan sehingga dapat membentuk 
medan magnet listrik.Jika statordiberi arus listrik, maka pada sisi-sisi rotor akan 
membentuk kutub-kutub magnet. Jika kutub magnet rotor dan stator sama, maka 
kedua kutub magnet akan saling tolak menolak sehingga mengakibatkan rotor 
berputar. 
Untuk menggerakkan motor langkah, dengan cara menggeser pemberian 
pulsa arus yang terhubung satu langkah. Apabila ada lebih dari satu langkah 
pergeseran, maka motor akan berputar beberapa langkah pula sesuai dengan 
banyaknya pergeseran pulsa arus Mode Operasi. Arah pergeseran pemberian pulsa 
tegangan juga menentukan arah perputaran motor ini. Jarak berikutnya ukuran 
step yang lazim berkisar antara 0,9 derajat. 
Setelah memahami metode untuk menggerakkan motor langkah ini, maka 
salah satu cara untuk mengendalikan perputaran motor langkah adalah dengan 
menghubungkan kumparan-kumparan pada motor langkah ke suatu port, sehingga 
arah perputaran dapat dikendalikan dari sebuah program. 
  Motor stepper yang digunakan mempunyai 4 kutub stator dan 4 kutub 
rotor. Misalkan 4 kutub stator tersebut bernama kutub A,B,C, dan D dan lilitan 
pada stator dihubungkan dengan SW1,SW2,SW3,SW4 
 
 
 
 
 
 
 
 
Gambar 4.4 lilitan motor Stepper 
Untuk memperjelas prinsip kerja dan lilitan ditas, berikut ini gambar masing-
masing posisi lilitan waktu motor stepper berputar penuh searah jarum jam. 
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Gambar 4.5 Urutan Lilitan Motor Stepper Yang Hidup 
 
Motor stepper bergerak dari satu posisi berikutnya dengan menggunakan 
kombinasi medan magnet yang ada pada motor stepper. Jika kumparan diberi 
tegangan melalui SW4, dan SW3, kemudian diubah ke SW3 dan ke SW2 akan 
menyebabkan motor bergerak satu step sebesar 1,8 derajad searah dengan jarum 
jam. Jika kemudian SW2 dan SW1 diberi tegangan maka akan menyebabkan 
motor stepper bergerak searah jarum jam lagi. Perubahan kesaklar SW1 dan SW4 
yang dilanjutkan keposisi pensaklaran  SW4 dan SW3 akan memberikan 
perubahan saklar sebesar 1,8 derajat searah jarum jam sehingga posisi pensaklaran 
kembali kesemula. Urutan tersebut dapat dulang untuk menghasilkan sejumlah 
langkah yang dikendaki. Jika urutan langkah motor stepper tersebut dibalik maka 
motor stepper akan berputar berlawanan arah jarum jam  
 Jika pensaklaran saklar dimatikan motor stepper akan berada pada posisi 
terakhir. Hal tersebut disebabkan karenaadanya medan magnet tetap didalam 
motor stepper. Tabel urutan di bawah menunjukkan suatu urutan pola bit tertentu. 
Untuk memutar berlawanan arah jarum jam pola bit diputar ke arah kiri. Setelah 
mengeluarkan satu langkah maka memberikan waktu tunda beberapa milidetik 
sebelum memberikan perintah ke langkah selanjutnya. 
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Tabel 4.4 Urutan Langkah Motor Stepper Ke Kanan 
Urutan 
Ke 
SW1 
P2.4 
SW2 
P2.5 
SW3 
P2.6 
SW4 
P2.7 
Nilai 
1 0 0 1 1 C 
2 1 0 0 1 9 
3 1 1 0 0 3 
4 0 1 1 0 6 
5 0 0 1 1 C 
 
Tabel 4.5 Urutan Langkah Motor Stepper Ke Kiri 
Urutan 
Ke 
SW1 
P2.4 
SW2 
P2.5 
SW3 
P2.6 
SW4 
P2.7 
Nilai 
1 0 0 1 1 C 
2 0 1 1 0 6 
3 1 1 0 0 3 
4 1 0 0 1 9 
5 0 0 1 1 C 
 
Dari tabel di atas dapat dikeahui untuk menggerakkan motor stepper ke 
kanan yang pertama menentukan posisi pertamanya, disini menggunakan 
pensaklaran SW3 dan SW4 dengan memberikan pulsa tinggi pada P2.6 dan P2.7 
dalam sistem mikrokontroller posisi ini bernilai 12 atau OC dalam heksadesimal. 
Untuk dapat memberikan keluaran port 2 seperti tabel di atas, nilai OCh tersebut 
digeser mikrokontroller satu bit ke kanan sehingga bernilai 9 dengan demikian 
motor stepper bergerak satu step searah jarum jam. Setiap langkah urutan 
pensaklaran atau penggeseran  bit diberi tanda waktu. Semakin kecil tanda 
waktunya maka semakin cepat untuk menggeser ke posisi selanjutnya. Sehingga 
tunda ini bisa digunakan untuk mengatur kecepatan putaran motor stepper. 
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 Sedangkan jika port 2 bernilai OC kemudian digeser menjadi 6 akan 
menyebabkan motor stepper bergerak satu step berlawanan jarum jam. Sehingga 
dengan pensaklaran seperti pada tabel 4.5 menghasilkan putaran motor stepper 
yang berlawanan dengan arah jarum jam. Sedangkan jumlah langkah atau jumlah 
pensaklaran yang dilakukan semakin banyak memberikan hasil jarak yang dapat 
ditempuh oleh motor stepper waktu berputar juga semakin jauh. Misalnya untuk 
jumlah pensaklaran sebanyak 255 atau FFh menghasilkan jarak yang ditempuh 
sejauh 1,5 cm dengan demikian untuk membuka ataupun menutup pintu yang 
bergerak 12 cm memerlukan pensaklaran sebanyak 240. 
 
4.1.4 Pengujian keseleruhan / Utama 
Untuk Pengujian perangkat keras sistem mikrokontroller untuk membuka 
pintu dengan password mendapatkan catu daya melalui listrik, maka posisikan 
saklar power pada posisi ON untuk mengaktifkan  catu daya dan pada tujuh 
segmen akan menyala dengan menampilkan angka 0 pada digit fungsi dan digit 
cacah sehingga sistem mikrokontroller sudah siap untuk dioperasikan. Dan 
apabila ingin dimatikan posisikan saklar power pada posisi OFF..Pengujian yang 
utama adalah membuka / menutup pintu dan mengganti password. 
 
a. Membuka dan Menutup Pintu 
 Sistem mikrokontroller untuk membuka pintu dengan password harus 
pada kondisi awal terlebih dahulu, bisa diketahui dengan tampilan 0 0 pada tujuh 
segmen. Setelah itu masukkan angka password sebanyak empat angka.Untuk 
password sistem ini adalah “0 0 0 0” jadi angka pertama pertama yang harus  
ditekan adalah 0. Tampilan tujuh segmen akan berubah menjadi “1 1”, setelah itu 
menekan lagi angka 0 tampilan berubah menjadi “1 2”, memasukkan lagi 0 
tampilan berubah “1 3”. Terakhir menekan lagi angka 0 tampilan menjadi “1 4”’. 
Karena angka yang dimasukkan benar maka tampilan selang beberapa detik  
berubah menjadi 1 pada digit fungsi dan blank pada digit cacah, bersamaan 
dengan itu pintu akan bergeser ke kanan untuk membuka. 
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 Setelah itu pada tujuh segmen menjadi “2 0 “, kondisi ini mempunyai arti 
sistem mikrokontroller siap menerima perintah untuk menutup pintu. Untuk itu 
dengan menekan tombol TP pintu akan bergeser menutup, atau tanpa harus 
menekan tombol mikrokontroller akan menutup pintu sendiri jika sudah 2 menit.  
Waktu pintu bergeser menutup tampilan berubah menjadi 2 pada digit fungsi dan 
blank pada digit cacah, setelah itu menutup tampilan menjadi “0 0” lagi. 
 
b. Mengganti Password Pintu 
 Sistem mikrokontroller ini dilengkapi dengan fasilitas untuk mengganti 
password, cara menggunaka dari kondisi awal (tampilan 0 0) dengan menekan 
tombol GP (ganti password) tampilan berubah menjadi “3 0”.Tampilan ini 
mempunyai arti system mikrokontroller siap melaksanakan proses ganti 
password. Kemudian masukan password lama yaitu dengan menekan tombol 0, 
tampilan akan berubah menjadi “4 1 “. Setelah itu menekan lagi angka 0 tampilan 
berubah menjadi “4 2”, memasukan lagi 0 tampilan berubah “4 3”. Terakhir 
menekan lagi angka 0 tampilan menjadi “4 4”. Karena angka yang dimasukkan 
benar maka tampilan selang beberapa detik berubah menjadi “5 0”. Tampilan “5 
0” mempunyai arti sistem mikrokotroller siap menerima password baru, misalnya 
menginginkan password yaitu 9 8 7 6 maka tombol yang ditekan 9 tampilan 
menjadi “5 1” menekan lagi angka 8  tampilan menjadi “5 2 “, menekan lagi 
angka 7 tampilan menjadi “5 3”, menekan lagi angka 6 tampilan brubah menjadi  
“5 4”,. Kemudian selang beberapa detik tampilan berubah menjadi “0 0” atau 
dalam kondisi awal.  
 Setelah password diganti dengan 9 8 7 6 maka password lama tidak 
berfungsi lagi dan untuk membuka pintu hurus menggunakan password yang baru 
yaitu 9 8 7 6. Seandainya password untuk membuka pintu lupa bisa mengganti 
dengan password  default yang dimiliki oleh sistem mikrokontroller dengan cara 
menekan tombol reset maka password menjadi 0 0 0 0 . 
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4.2. Pembahasan Perangkat Lunak 
4.2.1 Inisialisasi Program 
 Sebelum memulai program diperlukan proses inisialisasi program. 
Inisialisasi ini digunakan untuk menentukan Stock Pointer ( SP ), ORG, awal 
program, interupsi, status port dan alamat – alamat lain yang diperlukan. 
---------------- proses inisialisasi program ----------------------- 
KODE1 EQU  20H 
KODE2  EQU  21H 
KODE3  EQU  22H 
KODE4  EQU 23H 
HASIL  EQU 24H 
BETUL EQU  25H 
CACAH EQU 26H 
T_KYP EQU  27H 
T_STP  EQU  28H 
POLA   EQU  29H 
TUND1  EQU  30H 
TUND2  EQU  31H 
FUNGSI  EQU  32H 
COUNTR  EQU  33H 
S_TMR  EQU  34H 
ORG 0000H 
LJMP MAIN 
ORG 000BH 
LJMP WAKTU 
ORG 0030H 
MAIN :  MOV  SP,#5FH 
MOV  R6,#50 
MOV  R7,#100 
MOV  P1,#0FFH 
MOV  P2,#0CCH 
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MOV  P3,#0FFH 
MOV TMOD,#02H 
MOV TH0,#56 
MOV TL0,#56 
SETB TR0 
MOV IE,#82H  
MOV IP,#02H 
MOV KODE1,#0H  ;Password Default (0000) 
MOV KODE2,#0H 
MOV KODE3,#0H 
MOV KODE4,#0H 
MOV HASIL,#0AH 
MOV BETUL,#0H 
MOV CACAH,#1H 
MOV T_KYP,#1H 
MOV T_STP,#1H 
MOV STMR,#1H 
MOV POLA,#0CCH 
 
4.1 Listing Program Inisialisai Program 
 
Hal yang penting dari proses inisial diatas adalah menentukan password default 
yaitu 0000, password tersebut disimpan di kode ke-n. Menetapkan posisi awal 
jalur stepper bernilai tinggi pada P2.4 dan P2.5 dengan jalan mengisikan port 2 
bernilai CCH. 
 
4.2.2 Program Utama 
 Untuk memudahkan dalam pembuatan program maka program dibagi-bagi 
menjadi beberapa subprogram atau procedure, kemudian procedure – procedure 
dikendalikan di program utama. Sehingga pada program utama hanya terdiri dari 
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beberapa statemen yang menentukan arahnya program, dengan demikian program 
mudah ditelusuri, dievaluasi dan mudah dibaca. 
------------------PROGRAM UTAMA------------------- 
 
AWAL: MOV FUNGSI,#0H 
 MOV COUNTER,#0H 
 CALL PAYAR 
 CALL TDLAMA 
 MOV BETUL,#0H 
 MOV A,P1 
 ANL A,#0FFH 
 MOV R1,A 
 CJNE R1,#0FFH,KVTBL 
 MOV A,P3 
 ANL A,#0FFH 
 MOV R1,A 
 CJNE R1,#0EFH,AWLG 
 SJMP AWAL 
AWLG: CALL PAYAR 
 CALL TDLAMA 
KVTBL: MOV A,T_KYP 
 SUBB A,#1 
 CJNE A,#0,TMR5 
 MOV A,#30H 
TMR5: MOV S_TMR,A 
 CJNE R1,#0FFH,GTPIN 
 CALL ALARM 
GTPIN: CJNE R1,#0E7H,ANGAW 
 CALL STEP2 
ANGAW: CJNE R1,#0EEH,ANGAW1 
 JMP STEP1 
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ANGAW1: CJNE R1,#0EDH,AWAL 
 JMP STEP1 
 JMP AWAL 
 
STEP1: MOV FUNGSI,#1 
 MOV BETUL,#0 
 CALL PRBK 
 SJMP AWAL 
STEP2: MOV FUNGSI,#3 
 MOV BETUL,#0 
 CALL TDLAMA2 
 CALL GTPSW 
 SJMP AWAL 
 
4.2 Listing Program Program Utama 
 
 Program utama di atas mempunyai bebrapa statemen ke prosedur buka 
pintu, statemen ke procedure ganti password, statemen ke procedure alarm. 
Sehingga waktu dijalankan program akan langsung kearah statemen yang telah 
dipilih berdasarkan masukkan keypad. Misalnya tombol yang akan ditekan GP 
maka program langsung menjalankan prosedur ganti password tanpa harus 
melewati procedure buka pintu maupun prosedur alarm, setelah prosedur ganti 
password selesai dikerjakan program langsung meloncat ke program utama lagi 
dan menunggu perintah selanjutnya. Dengan pengaturan program yang demikian 
akan mempercepat mikrokontroller dalam mengerjakan perintah dari masukkan 
keypad ataupun microswitch. 
 
4.2.3 Prosedur Konversi Angka 
 Pada prosedur konversi angka ini bertugas mengartikan tombol yang 
ditekan supaya dapat dibaca dan diproses oleh sistem mikrokontroller. Sistem 
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mikrokontroller ini memberikan nilai default pada HASIL berupa angka 
hexadecimal 0A jika tombol yang ditekan selain angka 0 sampai dengan angka 9. 
--------------------Procedure Konversi Tombol ke Angka-------------------- 
 
KVANG: CJNE R1,#0FEH,A_2 
 MOV HASIL,#1 
 SJMP ANGKA_END 
A_2: CJNE R1,#0FDH,A_3 
 MOV HASIL,#2 
 SJMP ANGKA_END 
A_3: CJNE R1,#0FBH,A_4 
 MOV HASIL,#3 
 SJMP ANGKA_END 
A_4: CJNE R1,#0F7H,A_5 
 MOV HASIL,#4 
 SJMP ANGKA_END 
A_5: CJNE R1,#0EFH,A_6 
 MOV HASIL,#5 
 SJMP ANGKA_END 
A_6: CJNE R1,#0DFH,A_7 
 MOV HASIL,#6 
 SJMP ANGKA_END 
A_7: CJNE R1,#0BFH,A_8 
 MOV HASIL,#7 
 SJMP ANGKA_END 
A_8: CJNE R1,#7FH,A_9 
 MOV HASIL,#8 
 SJMP ANGKA_END 
A_9: CJNE R1,#0EEH,A_0 
 MOV HASIL,#9 
 SJMP ANGKA_END 
 
 
xvii 
 
A_0: CJNE R1,#0EDH,GGLANG 
 MOV HASIL,#0 
 SJMP ANGKA_END 
GGLANG: MOV HASIL,#0AH 
ANGKA_END: 
 RET 
 
4.3 Listing Program Konversi Angka 
 
 Dari prosedur di atas, misalnya tombol 3 pada keypad ditekan berarti 
kondisi port 1 waktu ditekan adalah seperti pada tabel di bawah ini : 
Tabel 4.6 Pembacaan Port 
Port1 P1.0 P1.1 P1.2 P1.3 P1.4 P1.5 P1.6 P1.7 
Biner 1 1 0 1 1 1 1 1 
Hex. B F 
 
Penulisan program dari MSB diikuti LSB sehingga ditulis FB dengan format 
angka hexadecimal. Kemudian setelah tombol ditekan hasilnya disimpan di R1 
berupa angka FB hexadecimal. Nilai R1 dibandingkan dengan FE, tidak sama 
maka nilai R1 dibandingkan dengan FD, tidak sama lagi maka nilai R1 
dibandingkan dengan FB, karena sama maka HASIL diberi nilai 3 setelah itu 
kembali ke prosedur yang memanggil. 
 
4.2.4 Prosedur Membuka Pintu 
 Prosedur ini bertugas mengaktifkan motor stepper dengan arah putaran ke 
kanan waktu membuka pintu dan arah putaran ke kiri waktu menutup pintu 
dengan syarat password yang dimasukkan benar. 
--------------------------Prosedur Membuka Pintu------------------------ 
 
TDLAMA2: 
 MOV R1,#0FFH 
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PY1: CALL PAYAR 
 CALL TDLAMA 
 DJNZ R1,PY1 
 RET 
 
PRBK: CALL KEYPAD 
 CALL KVANG 
 MOV COUNTER,#1 
 CALL TDLAMA2 
 MOV A,HASIL 
 CJNE A,KODE1,MSPW2 
 INC BETUL 
MSPW2: CALL KEYPAD 
 CALL KVANG 
 MOV COUNTER,#2 
 CALL TDLAMA2 
 MOV A,HASIL 
 CJNE A,KODE2,MSPW3 
 INC BETUL 
MSPW3: CALL KEYPAD 
 CALL KVANG 
 MOV COUNTER,#3 
 CALL TDLAMA2 
 MOV A,HASIL 
 CJNE A,KODE3,MSPW4 
 INC BETUL 
MSPW4: CALL KEYPAD 
 CALL KVANG 
 MOV COUNTER,#4 
 CALL TDLAMA2 
 MOV A,HASIL 
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 CJNE A,KODE4,MSPW5 
 INC BETUL 
MSPW5: MOV A,BETUL 
 CJNE A,#4,SL1 
 
 CALL STPBK 
 MOV A,T_KYP 
 SUBB A,#1 
 CJNE A,#0,TMR51 
 MOV A,#30H 
TMR51: MOV S_TMR,A 
 MOV FUNGSI,#2 
 MOV COUNTER,#0 
LG1: 
PYS2: MOV A,S_TMR 
 CJNE A,T_KYP,PYS13 
 JMP PYS3 
PYS13: CALL PAYAR2 
 MOV A,P3 
 ANL A,#0FFH 
 MOV R3,A 
 CJNE R3,#0FBH,LG1 
PYS3: CALL STPTP 
SL1: RET 
4.4 Listing Program Prosedur  Membuka Pintu 
 
 Setelah menekan tombol akan disimpan pada HASIL, kemudian isi 
HASIL dibandingkan dengan password ke-1 jika sama maka isi operand BENAR 
akan ditambah dengan 1, tetapi jika tidak sama ini operand BENAR tidak 
ditambah. Proses ini akan diulang sebanyak empat kali, setelah empat kali isi 
operand BENAR akan dibandingkan dengan 4, jika program memanggil prosedur 
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menggerakkan motor stepper ke kanan sehingga pintu bergeser membuka. Setelah 
itu mikrokontroller menunggu penekanan tombol TP untuk menutup pintu atau 
menunggu sampai 2 menit jika tidak ditekan mikrokontroler akan menutup pintu 
sendiri. 
  
4.2.5 Prosedur Mengganti Password 
 Fasilitas untuk mengganti password disediakan mikrokontroller untuk 
kerahasiaan password yang dimiliki dan dapat diganti sewaktu-waktu.  
-------------------Prosedur Mengganti Password-------------------- 
 
GTPSW: CALL KEYPAD 
 CALL KVANG 
 MOV FUNGSI,#4 
 MOV COUNTER,#1 
 CALL TDLAMA2 
 MOV A,HASIL 
 CJNE A,KODE1,PSSW2 
 INC BETUL 
PSSW2: CALL KEYPAD 
 CALL KVANG 
 MOV COUNTER,#2 
 CALL TDLAMA2 
 MOV A,HASIL 
 CJNE A,KODE2,PSSW3 
 INC BETUL 
PSSW3: CALL KEYPAD 
 CALL KVANG 
 MOV COUNTER,#3 
 CALL TDLAMA2 
 MOV A,HASIL 
 CJNE A,KODE3,PSSW4 
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 INC BETUL 
PSSW4: CALL KEYPAD 
 CALL KVANG 
 MOV COUNTER,#4 
 CALL TDLAMA2 
 MOV A,HASIL 
 CJNE A,KODE4,PSSW5 
 INC BETUL 
PSSW5: MOV A,BETUL 
 CJNE A,#4,SLGP1 
 MOV FUNGSI,#5 
 MOV COUNTER,#0 
  
 4.5 Listing Program Prosedur Mengecek Password Lama 
Pada program diatas bertugas untu mengecek password lama yang dimasukkan 
sebelum mengganti password yang baru, jika password lama yang dimasukkan 
benar maka tampilan tujuh segmen menjadi “5 0” setelah itu baru memasukkan 
password baru yang diinginkan. 
CALL KEYPAD 
 CALL KVANG 
 MOV COUNTER,#1 
 CALL TDLAMA2 
 MOV A,HASIL 
 MOV KODE1,A 
 
 CALL KEYPAD 
 CALL KVANG 
 MOV COUNTER,#2 
 CALL TDLAMA2 
 MOV A,HASIL 
 MOV KODE2,A 
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 CALL KEYPAD 
 CALL KVANG 
 MOV COUNTER,#3 
 CALL TDLAMA2 
 MOV A,HASIL 
 MOV KODE3,A 
 
 CALL KEYPAD 
 CALL KVANG 
 MOV COUNTER,#4 
 CALL TDLAMA2 
 MOV A,HASIL 
 MOV KODE4,A 
 
 CALL TDLAMA2 
SLGP1: RET 
 
4.6 Listing Program Prosedur Memasukkan Password Baru  
 
 Setelah tertampil “ 5 0” program siap menerima password yang baru 
sebanyak empat angka. Baris program tersebut akan menanyakan password yang 
baru ke-1, setetlah dimasukkan angka tampilan menjadi "5 1” kemudian 
memasukkan password ke-2 tampilan berubah menjadi “5 2” begitu seterusnya 
sampai tampilan “5 4” setelah beberapa detik tampilan menjadi “0 0” dan 
password telah berubah dengan password baru misalnya 9 8 7 6 maka untuk 
pengoperasiannya selanjutnya baik membuka pintu atau mengganti password, 
tidak lagi dengan password 0 0 0 0  tetapi dengan 9 8 7 6, begitu seterusnya. 
 
4.2.6 Prosedur Menggerakkan Stepper ke Kanan 
Untuk menggerakkan motor stepper kearah kanan terlebih dahulu harus 
mengetahui langkah-langkah putaran motor stepper seperti pada tabel dibawah ini 
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Tabel 4.7 Urutan Putaran Motor Stepper 
No P2.4 P2.5 P2.6 P2.7 Nilai (Hex.) 
1 0 0 1 1 C 
2 1 0 0 1 9 
3 1 1 0 0 3 
4 0 1 1 0 6 
5 0 0 1 1 C 
 
---------------Prosedur Menggerakkan Stepper Ke kanan/buka Pintu---------------- 
 
STPBK: 
LGBCBK: MOV A,P3 
 ANL A,#0FFH 
 CJNE A,#0DFH,PTRBK 
 MOV P3,#0FFH 
 RET 
PTRBK: MOV A,POLA 
 RR A 
 MOV POLA,A 
 MOV P2,A 
 CALL TUNDA 
 SJMP LGBCBK 
4.7 Listing program Prosedur Menggerakkan Stepper Ke kanan 
 
 Nilai awal yang dipakai untuk pola putaran motor stepper adalah angka C 
hexadecimal yang sudah didefinisikan pada proses inisialisasi, kemudian digeser 
satu bit ke kanan ditunjukkan pada baris program ke 331. Setelah itu diberikan 
delay dan pola putaran digeser satu bit lagi, untuk memperbanyak putaran 
langkah-langkah tersebut diulang-ulang sesuai kebutuhan. 
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 Sedangkan untuk menutup pintu, program dari prosedur menggerakkan 
stepper ke kanan hanya tinggal dibalik dengan cara menggeser ke kiri, perintah 
yang diganti adalah RR menjadi RL. 
 
4.2.7 Prosedur Menampilkan Tujuh Segmen 
  
-----------------Procedure Menampilkan Tujuh Segmen---------------- 
 
PAYAR: 
 MOV A,COUNTR 
 ANL A,#0FH 
 SWAP A 
 ORL A,#0EH 
 MOV P0,A 
 CALL TDLAMA 
  
 MOV A,FUNGSI 
 ANL A,#0FH 
 SWAP A 
 ORL A,#0BH 
 MOV P0,A 
 CALL TDLAMA 
 MOV A,S_TMR 
 CJNE A,T_KYP,PYS 
 JMP AWAL 
PYS: 
 RET 
 
4.8 Listing Program Procedure Menampilkan Tujuh Segmen 
 Susunan penampil tujuh segmen dibuat secara termultipleks sehingga port 
0 dibagi dua, yang pertama 4-bit (P0.0 - P0.3) digunakan untul mengeluarkan data 
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tampilan BCD dan 4-bit sisanya (P0.4 – P0.7) digunakan untuk pemilih digit yang 
akan ditampilkan. Misalnya ingin menampilkan akumulator yang berisi nilai 2 
maka akumulator di AND-kan dengan 0F kemudian hasilnya ditukar antara bit 
MSB dan LSB, akumulator menjadi bernilai 20 setelah itu di OR-kan dengan 0E 
karena yang dipilih P0.4 kemudian akumulator menjadi 2E setelah itu nilai 
dikeluarkan melalui port 0. Proses penampilan ini dilakukan dengan menyalakan 
digit demi digit selama 20 mili detik secara berulang – ulang, karena prosesnya 
sangat cepat maka seolah – olah tampak menyala semuanya. 
  
4.3 Foto Rangkaian Alat 
4.3.1 Foto Rangkaian Dari Depan 
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4.3.2 Foto Rangkaian Alat Dari Belakang 
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BAB V 
PENUTUP 
 
5. 1 Kesimpulan 
 Sistem mikrokontroller untuk membuka pintu dengan password telah 
dikerjakan dari perancangan perangkat keras, perakitan perangkatan keras, 
pemograman, pengujian serta penyusunan naskah. Proses pengerjaan sistem 
mikrokontroller untuk membuka pintu dengan password dapat ditarik kesimpulan 
antara lain sebagai berikut : 
1. Keypad dan microswitch digunakan sebagai masukan. Tombol pada keypad 
digunakan sebagai masukan nilai password, mengganti password dan 
menutup pintu. Microswitch perlu dipasang sedemikian rupa diantara dinding 
pintu dengan pintu, sehingga dengan perubahan posisi pintu akan 
mengaktifkan microswitch. 
2. Seven segmen dan motor stepper digunakan sebagai keluaran yang dihasilkan 
dari masukan keypad dan microswitch dan diproses atau dikendalikan oleh 
mikrokontroller. 
3. Prinsip kerja dari sistem mikrokontroller tersebut adalah dengan memasukkan 
empat angka password untuk membuka pintu, tombol TP untuk menutup 
pintu, tombol GP untuk ganti password dan sistem keamanan akan menyala 
atau aktif jika pintu dibuka secara paksa. 
 
5.2 Saran – saran 
 Sistem mikrokontroller untuk membuka pintu dengan password ini telah 
berjalan sesuai dengan rancangannya, tetapi untuk menyempurnakan hasilnya 
perlu dipertimbangkan hal – hal sebagai berikut : 
1. Perlu ditambahkan EPROM untuk menyimpan data atau password baru yang 
telah diganti saat listrik mati. 
2. Untuk mengantisipasi listrik mati digunakan baterai charger apabila listrik 
mati baterai akan otomatis ON dan kembali standby saat listrik menyala atau 
dengan menggunakan aki untuk menghindari listrik mati. 
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LISTING PROGRAM  
PINTU BERPASSWORD 
 
 
$MOD51 
 
KODE1 EQU 20H 
KODE2 EQU 21H 
KODE3 EQU 22H 
KODE4 EQU 23H 
HASIL EQU 24H 
BETUL EQU 25H 
CACAH EQU 26H 
T_KYP EQU 27H 
T_STP EQU 28H 
TND1 EQU 2AH 
TND2 EQU 2BH 
FUNGSI EQU 2CH 
COUNTER EQU 2DH 
speed equ  5d 
 
 ORG 0H 
 JMP MAIN 
 
 ORG 0BH 
 JMP WAKTU 
 
 dseg at 30h 
bufknn: ds 9 
bufkr: ds 9  
 
 cseg 
 ORG 0H 
MAIN: MOV SP,#5FH 
 MOV R6,#50 
 MOV R7,#100 
 MOV P1,#0FFH 
 MOV P2,#0FFH 
 MOV P3,#0FFH 
 MOV TMOD,#2H 
 MOV TH0,#56 
 MOV TL0,#56 
 SETB TR0 
 MOV IE,#82H 
 MOV IP,#2H 
 MOV KODE1,#0H 
 
 
xxx 
 
 MOV KODE2,#0H 
 MOV KODE3,#0H 
 MOV KODE4,#0H 
 MOV HASIL,#0AH 
 MOV BETUL,#0H 
 MOV CACAH,#1H 
 MOV T_KYP,#1H 
 MOV S_TMR,#0H 
  
 mov r0,#bufknn 
 mov dptr,#tbl_kanan 
isi_buffer_kanan: 
 mov a,#0 
 movc a,@a+dptr 
 mov @r0,a 
 inc r0 
 inc dptr 
 cjne a,#13h,isi_buffer_kanan 
  
 mov r0,#bufkr 
 mov dptr,#tbl_kiri 
isi_buffer_kiri: 
 mov a,#0 
 movc a,@a+dptr 
 mov @r0,a 
 inc r0 
 inc dptr 
 cjne a,#13h,isi_buffer_kiri 
 
CKDL: MOV A,P3 
 ANL A,#0FFH 
 CJNE A,#0EFH,TPDL 
 SJMP AWAL 
TPDL: call putar_kiri 
 SJMP CKDL 
 
AWAL: MOV FUNGSI,#0H 
 MOV COUNTER,#0H 
 CALL PAYAR 
 CALL TDLAMA 
 MOV BETUL,#0H 
 MOV A,P1 
 ANL A,#0FFH 
 MOV R1,A 
 CJNE R1,#0FFH,KVTBL 
 MOV A,P3 
 
 
xxxi 
 
 ANL A,#0FFH 
 MOV R1,A 
 CJNE R1,#0EFH,AWLG 
 SJMP AWAL 
AWLG: CALL PAYAR 
 CALL TDLAMA 
KVTBL: MOV A,T_KYP 
 SUBB A,#1 
 CJNE A,#0,TMR5 
 MOV A,#30H 
TMR5: MOV S_TMR,A 
 CJNE R1,#0FFH,GTPIN ;TOMBOL PADA P3 OPEN SEMUA 
 CALL ALARM  ;ALARM "ON" DISPLAY FUNGSI 
ANGKA "6" 
 
GTPIN: CJNE R1,#0E7H,ANGAW ;TOMBOL "GP" + SWITCH LIMIT 
TUTUP 
 CALL STEP2 
ANGAW: CJNE R1,#0EEH,ANGAW1 ;TOMBOL "9" + SWITCH LIMIT 
TUTUP 
 JMP STEP1 
ANGAW1: CJNE R1,#0EDH,AWAL ;TOMBOL "0" + SWITCH LIMIT 
TUTUP 
 JMP STEP1 
 JMP AWAL 
 
STEP1: MOV FUNGSI,#1 
 MOV BETUL,#0 
 CALL PRBK 
 SJMP AWAL 
 
STEP2: MOV FUNGSI,#3 
 MOV BETUL,#0 
 CALL TDLAMA2 
 MOV FUNGSI,#4 
 CALL GTPSW 
 SJMP AWAL 
 
;---------- 
KVANG: CJNE R1,#0FEH,A_2 
 MOV HASIL,#1 
 SJMP ANGKA_END 
A_2: CJNE R1,#0FDH,A_3 
 MOV HASIL,#2 
 SJMP ANGKA_END 
A_3: CJNE R1,#0FBH,A_4 
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 MOV HASIL,#3 
 SJMP ANGKA_END 
A_4: CJNE R1,#0F7H,A_5 
 MOV HASIL,#4 
 SJMP ANGKA_END 
A_5: CJNE R1,#0EFH,A_6 
 MOV HASIL,#5 
 SJMP ANGKA_END 
A_6: CJNE R1,#0DFH,A_7 
 MOV HASIL,#6 
 SJMP ANGKA_END 
A_7: CJNE R1,#0BFH,A_8 
 MOV HASIL,#7 
 SJMP ANGKA_END 
A_8: CJNE R1,#7FH,A_9 
 MOV HASIL,#8 
 SJMP ANGKA_END 
A_9: CJNE R1,#0EEH,A_0 
 MOV HASIL,#9 
 SJMP ANGKA_END 
A_0: CJNE R1,#0EDH,GGLANG 
 MOV HASIL,#0 
 SJMP ANGKA_END 
GGLANG: MOV HASIL,#0AH ;BLANK DISPLAY 
ANGKA_END: 
 RET 
 
TDLAMA2: 
 MOV R1,#0FFH 
PY1: CALL PAYAR 
 CALL TDLAMA 
 DJNZ R1,PY1 
 RET 
 
PRBK: CALL SUB_FUNGSI 
 
 MOV A,BETUL 
 CJNE A,#4,SL1 
 
 CALL STPBK 
 MOV A,T_KYP 
 SUBB A,#1 
 CJNE A,#0,TMR51 
 MOV A,#30H 
TMR51: MOV S_TMR,A 
 MOV FUNGSI,#2 
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 MOV COUNTER,#0 
LG1: 
PYS2: MOV A,S_TMR 
 CJNE A,T_KYP,PYS13 
 JMP PYS3 
PYS13: CALL PAYAR2 
 MOV A,P3 
 ANL A,#0FFH 
 MOV R3,A 
 CJNE R3,#0DBH,LG1 
PYS3: CALL STPTP 
SL1: RET 
 
GTPSW: CALL SUB_FUNGSI 
 
 MOV A,BETUL 
 CJNE A,#4,SLGP1 
 MOV FUNGSI,#5 
   
 MOV COUNTER,#1 
 CALL SAVE_KODE 
 MOV KODE1,A 
 
 MOV COUNTER,#2 
 CALL SAVE_KODE 
 MOV KODE2,A 
 
 MOV COUNTER,#3 
 CALL SAVE_KODE 
 MOV KODE3,A 
 
 MOV COUNTER,#4 
 CALL SAVE_KODE 
 MOV KODE4,A 
 
 CALL TDLAMA2 
SLGP1: RET 
 
SUB_FUNGSI: 
 CALL KEYPAD 
 CALL KVANG 
 MOV COUNTER,#1 
 CALL TDLAMA2 
 MOV A,HASIL 
 CJNE A,KODE1,SUB_OUT 
 INC BETUL 
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SUB_OUT: 
 
 CALL KEYPAD 
 CALL KVANG 
 MOV COUNTER,#2 
 CALL TDLAMA2 
 MOV A,HASIL 
 CJNE A,KODE2,SUB_OUT2 
 INC BETUL 
SUB_OUT2: 
 
 CALL KEYPAD 
 CALL KVANG 
 MOV COUNTER,#3 
 CALL TDLAMA2 
 MOV A,HASIL 
 CJNE A,KODE3,SUB_OUT3 
 INC BETUL 
SUB_OUT3: 
 
 CALL KEYPAD 
 CALL KVANG 
 MOV COUNTER,#4 
 CALL TDLAMA2 
 MOV A,HASIL 
 CJNE A,KODE4,SUB_OUT4 
 INC BETUL 
SUB_OUT4: 
 RET 
 
 
SAVE_KODE: 
 CALL KEYPAD 
 CALL KVANG 
 CALL TDLAMA2 
 MOV A,HASIL 
 RET 
 
;------ 
KEYPAD: CALL TDLAMA2 
 
SSS: MOV A,P1 
 ANL A,#0FFH 
 MOV R1,A 
 CJNE R1,#0FFH,KEY3 
KEY1: MOV A,P3 
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 ANL A,#0FFH 
 MOV R1,A 
 CJNE R1,#0EFH,KEY3 
 SJMP KEYPAD 
 
KEY3: CALL TDLAMA 
 MOV A,T_KYP 
 SUBB A,#1 
 CJNE A,#0,TMR1 
 MOV A,#30H 
TMR1: MOV S_TMR,A 
 RET 
 
;----------- 
STPBK: 
LGBCBK: MOV A,P3 
 ANL A,#0FFH 
 CJNE A,#0DFH,PTRBK 
 MOV P3,#0FFH 
 RET 
PTRBK: call putar_kanan 
 SJMP LGBCBK 
 
;----------- 
STPTP: 
LGBCTP: MOV A,P3 
 ANL A,#0FFH 
 CJNE A,#0EFH,PTRTP 
 MOV P3,#0FFH 
 RET 
PTRTP: call putar_kiri 
 SJMP LGBCTP 
 
 
TUNDA: MOV TND1,#9 
TUN1: MOV TND2,#0FFH 
TUN: NOP 
 DJNZ TND2,TUN 
 DJNZ TND1,TUN1 
 RET 
 
TDLAMA: MOV TND1,#0A0H 
 DJNZ TND1,$ 
 RET 
 
ALARM: MOV B,#250 
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ALM1: CLR P0.0 
 CALL TDLAMA 
 MOV FUNGSI,#6 
 CALL PAYAR 
 CALL TDLAMA 
 DJNZ B,ALM1 
 RET 
 
PAYAR: CALL PAYAR2 
 
 MOV A,S_TMR 
 CJNE A,T_KYP,PYS 
 JMP AWAL 
PYS: RET 
 
 
PAYAR2: MOV A,COUNTER 
 ANL A,#0FH 
 SWAP A 
 ORL A,#07H 
 MOV P0,A 
 CALL TDLAMA 
 
 MOV A,FUNGSI 
 ANL A,#0FH 
 SWAP A 
 ORL A,#0BH 
 MOV P0,A 
 CALL TDLAMA 
 RET 
 
WAKTU: DJNZ R7,AWKT 
 MOV R7,#100 
 DJNZ R6,AWKT 
 MOV R6,#50 
 CALL TMNT 
AWKT: RETI 
 
TMNT: MOV R5,T_KYP 
 INC R5 
 CJNE R5,#31H,TK1 
 MOV T_KYP,#1 
TK2: MOV R5,T_STP 
 INC R5 
 CJNE R5,#4,TK3 
 MOV T_STP,#1 
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 SJMP LONCAT 
 
TK1: MOV T_KYP,R5 
 SJMP LONCAT 
 
TK3: MOV T_STP,R5 
LONCAT: MOV R5,CACAH 
 INC R5 
 MOV CACAH,R5 
 RET 
 
putar_kanan: 
 mov r0,#bufknn 
 call putar 
 ret 
 
putar_kiri: 
 mov r0,#bufkr 
 call putar 
 ret 
 
putar:  
lop: 
 mov a,@r0 
 djnz r3,loop 
 mov r3,#9 
 ret 
loop: 
 mov p2,a 
 call delay 
 djnz r2,loop 
 mov r2,#speed 
 inc r0 
 jmp lop 
  
delay: 
 mov r7,#50 
d2: mov r6,#10 
 djnz r6,$ 
 djnz r7,d2 
 ret 
 
tbl_kanan: db 0f8h,0fch,0f4h,0f6h,0f2h,0f3h,0f1h,0f9h,13h  
tbl_kiri:  db 0f9h,0f1h,0f3h,0f2h,0f6h,0f4h,0fch,0f8h,13h 
 
END  
